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Rundstrickmaschine, und Verfahren zu ihrer Herstellung 

@ Bei einer Fadenspeicher- und -liefervorrichtung (2) wird 
die Fadenzufuhr durch eine einen Fadenvorrat aufnehmende 
Fadentrommel (2) reaiisiert, die durch einen Motor (60) 
drehbar angeordnet ist. Der Faden wird auf die Fadentrom- 
mel aufgewickelt und von dieser abgewickelt. wenn sie 
rotiert. Das Abwickein des Fadenvorrats von der Fadentrom- 
mel wird nicht gesteuert. Die GroSe des Fadenvorrats wird 
ubenwacht, und das Aufwickein des Fadens wird entspre- 
chend gesteuert Die EInheit enthalt auch beruhrungslose 
elektrische Sensor- und Steuervorrichtungen, die vorzugs- 
wetse in unmittelbarer Nachbarschaft der rotierenden Fa- 
dentrommel angeordnet sind. Die Einheit (3) ist zum Fest- 
stetlen der Anwesenheit und der Merge des Fadens auf der 
Fadenvorrats-Tragerflache (10) der Fadentrommel vorgese- 
hen. Die Einheit (3) steuert auch den Motor (6) (Fig. 1). 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung fur eine Fadenspeicher- und -liefervorrichtung nach dem Oberbegriff 
des Anspruchs 1 und ein Verfahren nach dem Oberbegriff des Anspruchs 19. 
5 Der Einsatz eines Fadenzubringers, der von einer Drehwelle iiber einen Riemen angetrieben wird, ist in 
solchen Maschinen wie einer Strickmaschine bereits bekannt. Mittels dieses Antriebs liefert der Fadenzubringer 
Faden an die Vorrichtungen, die Faden verbrauchen oder den Strickvorgang in der Maschine ausfiihren, wobei 
der Fadenzubringer aus einer rotierenden Fadentrommel besteht, auf die der von einer VorratsroUe kommende 
Faden aufgewickelt und von der der Faden entsprechend dem jeweiligen Verbrauch der Maschine zugefiihrt 

10 wird. Die Auf- und Abwicklungsfunktionen werden bei hoher Trommelgeschwindigkeit ausgefuhrt, so daB die 
Textilmaschine mit Geschwindigkeiten in der GroBenordnung von 40 Umdrehungen pro Minute arbeiten kann. 

Bei einer Art von Strickverfahren liefert der Fadenzubringer eine gegebene Fadenmenge, die unter Verwen- 
dung eines Getriebekastens und Riemens in einem festen Verhahnis zur Strickgeschwindigkeit der Strickma- 
schine steht Dieses Verfahren ist als Zwangsfadenzufuhrung oder positive Fadenzufuhrung bekannt, da die 

15 Menge oder die Lange des Fadens unabhangig vom Zug ist, den die Strickeinheit auf den Faden ausiibt 

Bei einer anderen Art von Strickverfahren ist der Fadenzubringer so konstruiert, daB er eine konstante 
Fadenspannung aufrechterhalt und die Stricksysteme so viel oder so wenig Faden verbrauchen kdnnen, wie 
erforderlich ist. Dieses Verfahren wird angewendet, wenn der Fadenverbrauch stark schwankt, wie beim 
Stricken von Mustern. In diesem Fall hat der Fadenzubringer die Aufgabe, abzusichern, daB auf dem Fadenrad 

20 jederzeit geniigend Faden zur Verfugung steht, um die Nachfrage der Strickmaschine zu decken. Der Fadenzu- 
bringer muB in diesem Fall mit einer MeBeinheit ausgerustet sein, die sicherstellt. daB der Fadenvorrat weder zu 
groB noch zu klein wird. Die in den vorstehend beschriebenen Verfahren angewendeten Fadenzubringer sind 
auBerdem normalerweise mit Fadensensoren ausgerustet, um die Unterbrechung der Fadenzufuhr von und zur 
Einheit festzustellen. Die Strickmaschine muB normalerweise angehalten werden, wenn der Faden bricht 

25 In einigen Fallen ist es erforderlich, daB der Fadenzubringer mit einer Geschwindigkeit Faden liefert, die 
proportional zur Geschwindigkeit der Strickmaschine ist, wobei dies durch die Verwendung eines Riementriebs 
mogiich ist. In Obereinstinmiung mit dem der Ertindung zugrundeliegenden Konzept solite die Drehung eines 
Fadenzubringers auch, wie beim Einsatz eines zugeordneten Elektromotors erforderlich, steuerbar sein, wobei 
die Steuerung durch die Abtastung des Fadens auf der Spule, die den Fadenvorrat trigt, erreicht werden kann. 

30 Die Losung dieses Problems ist eine Aufgabe dieser Erfindung. 

Zur Losung dieser Aufgabe dienen die kennzeichnenden Merkmale der Anspriiche 1 und 19. 
Bei manchen Maschinen und Anwendungen kann es erforderlich sein, den Fadenzubringer in bestimmten 
Produktionsperioden mit einem Riementrieb zu betreibea Es kann zum Beispiel auch wiinschenswert sein, 
Fadenzubringer eines Typs einzusetzen, der sowohl in der Lage ist, die Fadenzufuhr durch Drehung der 

35 Fadentrommel wahlweise sowohl mitteis eines zugeordneten Motors als auch mit einem Riementrieb zu bewir- 
ken. In manchen Fallen wird der gemeinsame Fadenzubringer nur fiir den zugeordneten Motorantrieb oder 
Riementrieb verwendet, wahrend in anderen Fallen beide Varianten in ein und derselben Maschine zur Anwen- 
dung gelangen. In beiden Fallen muB die Einkupplung und Auskupplung bzw. die Aktivierung und Deaktivie- 
rung des zugeordneten Motorantriebs ausgefuhrt werden kdnnen. Dieses Problem wird ebenfalls von der 

40 Erfindung geldst 

Bei der Verwendung der oben beschriebenen Sensor- und Steuervorrichtungen ist es wichtig, daB die Sensor- 
und Steuerfunktionen so weit wie mogiich wartungsfrei sein sollen oder daB die Wartung der benannten 
Funktionen nicht in kurzen Intervallen erforderlich ist Folglich soil die Anzahl der bewegiichen Teile zum 
Beispiel so gering wie mdglich sein oder sie sollen von einem Typ sein, der nicht schmutzempfindlich ist In 

45 diesem Zusammenhang greift die Erfindung auf die Erkenntnis zuruck, daB die Sensorfunktion trotz der gele- 
gentlich schnellen Drehung der Fadenvorratsspule beriihrungsfreier Art sein kann. Auch dieses Problem laBt 
sich durch die Erfindung losen. 

Eine groBe Anzahl von Fadenzubringem-dieses Typs ist erhaitiich und es ist wichtig, daB die Montage und 
Demontage des Fadenzubringers und der damit verbundenen Sensor- und Steuereinheiten durchgefOhrt werden 

50 kann, ohne daB dabei groBe Genauigkeit notwendig ist Dieses Problem wird von der Erfindung dadurch gelost» 
daB der Vorschlag gemacht wird, die Bestandteile der benannten Einheiten, die Abstinde zwischen ihnen und 
ihre Positionen dadurch zu fixieren, daB die Bestandteile mit Fuhrungs- und Aufnahmeflachen versehen werden. 

Es ist wichtig, daB die Sensorfunktion genau fur die spezifische Anwendung konstruiert wird und daB sie nicht 
ungebuhrlich empfindiich gegenuber der Anwesenheit von Schmutzteilchen Staub usw. ist, wahrend die Einheit 

55 imd ihre BestandteUe leicht herzustellen und das Verfahren zur Montage der Einheit als solcher so einfach wie 
m6glich sein sollte. Dieses Problem wird von der Erfindimg dadurch geldst, daB alle OberflSchen eben und so 
positioniert sind, daB sie das Anheften von Staub hemmen. Die Fugen der verschiedenen Bestandteile sind so 
ausgefOhrt, daB das Eindringen von Staub erschwert wird. Weiterhin ist die interne Optik in so einer Art und 
Weise montiert, daB der Staub verschiedene Schichten oder Teile durchqueren muB, bevor er sich auf den 

60 kritischen Oberflslchen ablagert 

Die Oberflache kann zum Beispiel auf oder mittels stabfdrmigen Elementen oder Stiften ausgef&hrt werden, 
welche die Fadentrennungsfunktion auf eine bekannte Art und Weise beeinflussen, wobei der Durchlauf der 
Stifte vor dem MeBpunkt jedes Mai, wenn sich ein Stift dem benannten Punkt n^hert, eine Signalstdrung 
bewirkt Diese Stdrung kann entweder einen positiven, negativen oder verstarkenden Charakter aufweisea Bei 

65 einigen Faden wird das Signal abnehmen, je weiter der Stift von den Faden abgedeckt wird, wahrend in anderen 
Fallen das Signal beim Auftreten dieser Erscheinung verstgrkt wird Der benannte Sachverhalt kann zu Proble- 
men bei der Messung ftihren, die das MeBverfahren schwierig gestalten, aber durch die Erfindung (iberwunden 
werden. 
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Bei bestehenden Zwangs-fPositivOfadenzufiihrungssystemen wurde zuvor der Vorschlag unterbreitet. entwe- 
def zwei Ver^onen r^^^^ oder einen Fadenzubringer mit einer technisch kompl.z.er en Kon- 

struktTon und Betriebsweise einzusetzen. der nebenanderen Merkmalen ein System mitzweiWeUenaufweist. Es 
besteh?aber dlrClTnd^ ein und denselben Fadenzubringer sowoh! fOr die normden Zufuhrungs- als 
SSr die ZwangSS^^^^ einzusetzen. Dieses Problem wird mit der Erfmdung gelost. die e.ne 

einfacheKonstrulrtion for Spule und Motor unierVerwendungemeremzigenVollweilevorsieht. 

Fine wESsfom erfindungsgemaS auf ein Linsensystem zuruck. bei dem d.e L.nsen sphansche 
GrenSlthlSS seTE^n Problem bestlht darin. Oberflachen dieses Typs in Hinblick auf Strahlen aussen- 
dendf und SrSwen^^^^ Vorrichtungen so anzuordnen. daB die letzteren trotz der paraUelen Anord- 

J unf durch da^^^^^ die gleiche Stelle auf der FadenwindungsAoberflache ausleuchten ""d beobach 

Jen Des weiteren ist es Xesentlich. daB der Strahl als Teil der Sensorfunktion unter dem nchogen ^"fa lswmkel 
auf den Faden auf der Fadenvorratsspule auftrifft. Auch diese Probleme werden erfmdungsgemaB gelost 

FoSich besteiit das Hauptmerkmal eines erfindungsgemaBen F?denzubnnge|^dann da^^^^^^^ 
erwahnten Sensor- und Steuervorrichtungen eine Einheit umfassen, d.e ^ ^l!,*""^^^^^^^ ist zur 

Die vollstandige Einheit wird vorzugsweise neben der rotierenden Fadentrommel montiert. D e bmneit ist zur 
ErfassunfdS VorSe^^^^ von Faden und der Menge Faden auf der Fadenvorratsspule konstruiert. Die 
ISeh ist aSh dazu konstruiert. den vorstehend erwahnten Motor als TeU der interaktiven Funktion zwischen 

' W^rtTdt Oiemt^^^^^^^^^ nicht erforderlich ist, muB der Fadenvorrat als solcher gesteuert 

werden. Die Fadenaufnahme kann auf der Grundlage der GroBe des Padenyorrats psteuert werden^ 

Bei einer AusfOhrungsform ist der Motor auf einer gemeinsamen Antnebswelle angeordnet oder mit einer 
geS amen ASslelle ausgestattet. die es ihm erm6glicht. in zwei versch-|edenen Betnebsa^ zu arbe,- 
fen wobei die erste die normale Fadenzuffihrungsart und die zweite die Positivfadenzufuhrungsart ist 
'''^ern'o"h''ein;f wSte^n Ausbildung des -HndungsgernaBen Konzepts 1st die Em^^^^^^^ Se-te des 

Fadenzubringers in den Rahmen einer eigentlichen Textilmaschine emgebaut Die Emheit kann e.ne oder 
mefJere Strahlung oder Licht aussendende Strahlungsquellen vorzugsweise m Form von Leuchtdioden (HEDs) 
S«^n Sfe ben^annSn Strahlungsquel^ dienen dazu. eine Strahlungs- oder Lichtstrahl in gee.gneter We.se 
3Si eTn UnseSystem. daB in einer Ausfuhrungsform aus einer oder mehreren L.nsen bestehen kann. von 
3S jeSe eine groBe Strahlenubertragungsflache von zum Beispiel 10-30 mm^ haben ^ann. au fd.e Fadenvor- 
ratssDule zu proiizieren. Die Einheit kann auch Detektorvomchtungen umfassen. urn den durch das oben 
erSfhnte UnZn^Zm von der Detektorflache auf der oben erwahnten Fadenwindung reflekt.erten Strahl zu 
erfassen. In noch einer weiteren Ausftthrungsform sind die Sende- und Detektorvorr.chtunpn paraH^^^^^^ 
der angeordnet. das heiBt, daB die Ungsachsen der Vorrichtungen «n wesentlichen parallel f "fgerichtet sin.1 
rSmh sind die benannten Linsen so angeordnet. daB die Detektorvorrichtiangen trotz P^^lt f "L^^^^^^^ 
der Sende- und Detektorvorrichtungen die gleichen Teiloberflachen auf der Fadenvorrats-Tragerfjache der 
SDule beobachten, wie die von der Sendevorrichtung ausgeleuchtetcn Teaobcrflachen. Be. emer Ausfuhrurigs- 
fom, kVnf d^ Linsensystem Oberflachen umfassen. die in einer gemeinsamen Ebene ai^eordnet smd. 
wdche im wesentlichen parallel zur Fadenvorrats-Tragerflache ausgerichtet ist. Die Parallelausnchtung kann 
rc^als PaSlitat zwischen einer Ebene. die mit der Langsachse der Spute und der b^^annten g^^^^^^ 
Ebene zusammenfalit. betrachtet werden. In einer Anwendung s.nd die Sendevornchtungen. Linsen und Detek- 
for^orriSgen so angeordnet. daB die Bestandteile und ihre relativen Positionen unter besoiiderer Bezugnah- 
Se if d^e wirte und Positionen, die fur die Erfassung entscheidend sinc^bei der Herstellung der Einhe.t f.xiert 
wirden; o daB die Einheit in einer nicht kritischen Stellung neben dem Fadenzubnnger. m.t dem die Einhe .n 
der besonderen Maschine verbunden ist, installiert oder montiert werden kann. D.e Anordnung und Befest.gung 
der BeSdteUe kSn dadurch erreicht werden, daB sie mit Kanten. PaBnachen. Lochern. Fiihrungen und 
fefesSen vereehen werden. mit denen die relativen Positionen der Teile auf eine einfache und zuverlass.ge 

"^ff eiSServJr^u^^^^^ Ausfuhrungsform sind den einfallenden mjd renektierten Stt^hien in der 
E-mSrdurch das Linsensyltem asymmetrische Bantjen zugewi^en. In einer ^J.^i^^^^-i"!^?,^^^^^^^ 
jede Linse aber eine der Fadentragerflache der Spule zugewandte .m wesenthchen ebene Obernacl^e und uber 
eine gekrummte Oberflache. die von der Fadentragerflache wegweuit. D.e elelctron.schen Bauteile und Sd^ah- 
S in dJr Enheit sind zusammen mit den vorstehend erwahnten Sende- und Detektorvorrjchtungen haupt- 
SSh airf eS und dieselbe Leiterplatte momiert. Die benannte Einheit kann aus emem Fronthnsen-Tragerele- 
ment einem mit Blenden fur den Strahl versehenen Strahlenubertragungselement^ e.nem Basis- oder Fuhrungs- 
Sern^S for dte^nde- und Detektorvorrichtung und der vorstehend erwahnten Platte fQr elektronische Bautei- 
fe und/odS der Leiterplatte bestehen. Ein erster Abstand zwischen dem Lmsentragerelement und dem Bas.sele- 
ment soll« zwei bis Vier Mai gr6Ber als ein zweiter Abstand zwischen dem Lmsentragerelement uiid der 
Fadentragernache der Spule sein. der sich deshalb zwischen 10 und 100 mm bewegen kann. Damit ist es moglich, 
di Uns?in der Nahe des Fad^ns auf der Fadentrtgerflache der Spule anzuordnen und som.t e.ne hohe 
Detektorempfmdlichkeit dank der Positionen der Detektorvomchtungen hervorzurufen, wahrend d.e EmpFind- 
hchkS deSem^^^^ Schmutzteilchen, Staub usw. auf ein Minimum reduzieri wird. Die benannten 

IbstSde erSSen die optimale Ausnutzung der vorhandenen Kennwerte der Leuchtdioden. deren Energie 
^^n dner gTgeSen Fiach? ausgesandt wird Normalerweise ist eine Verkleinerung ^rfofdertic^ um d.«e 
Energie auf einer gegebenen Flache am MeBpunkt zu reproduzieren. Da vorausgesetzt ^"^de. daB die Ene^rgie 
gS sein sollte. kann ein kleiner Teil der Leuchtdioden-Energie reproduziert werden, so daB die Leuchtdiode 
Stan der Opiik angeordnet werden kann. Obwohl sich dies durch den Embau zusatzhcher OpUk vor der 
Leuchtdiode erreicheniaBtiiegen die resultierendenKostenhdher. 

In eini^SKgsfor^ vfrfiigt der Fadenzubringer Qber Riementrieb und die Elektronik ist so konstru.ert. 
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daB sie die vorstehend envShnte Motorsteuerungsfunktion ausschaltet, wenn der Riementrieb gewahlt wird. Die 
Fadenvorrats-Tragerflache der Spule ist mit einem variierenden Hintergrund fiir die Beobachtungsoptik oder 
fiir die Detektorvorrichtungen versehen, Als ein weiteres Unterscheidungsmerkmal einer der Hauptausfiih- 
rungsformen failt der von der Optik ausgesandte Strahl im wesentlichen in rechten Winkeln auf der Fadenwin- 
5 dung auf der Fadenvorratsspule ein. Die Sensor- und Steuervorrichtungen der vorstehend erwShnten Einheit 
sind so konstruiert, daB sie oberhalb der Faden verbrauchenden Teile der betreffenden Textilmaschine eine im 
wesentliche konstante Fadenspannung aufrechterhalten. Die Detektorvorrichtungen konnen dank ihrer Position 
so angeordnet werden, daB ihr Brennpunkt auf den Fadenvorrat auf der Spule falh. Die Veranderung des 
Musters an der Spulenoberflache gestattet es, den Zustand der Oberflache in Beziehung zur Drehzahl des 

10 Motors zu setzen und so einen bestimmenden Faktor fur die Fadenzufuhrfunktion zu bilden. Wird zum Beispiel 
ein Drehstrommotor eingesetzt, kann die Position des Rotors aufgrund des Erkenntnis, daB er beim AnschluB 
einer gegebenen Phase eine von sechs Positionen einnimmt» ermittelt werden. Mit der Elektronik kann ebenfalls 
die Bewegung festgestellt und die Motorsteuerung unterbrochen werden, obwohl auch ein Grad zussltzlicher 
Steuerung beibehalten werden kann» um einen ruhigeren und gleichmaBigeren Lauf des Motors herbeizuftihren. 

15 In diesem Fall wird die Steuerfunktion in den Modus Riemenbetrieb gezwungen und wirkt als Servofunktion fiir 
den Riemen. 

Da das elektrische Feld dabei im Stator rotiert, wird der Rotor gezwungen zu folgen, oder im Stillstand zu 
verbleiben; mit anderen Worten gesagt, wird der Rotor vollig synchron mit dem Feld laufen. Damit ist bekannt, 
daB der Rotor entweder der Motorverbindung folgen oder im Stillstand bleiben wird. Als Alternative dazu kann 

20 der Motor mit halber Drehzahl laufen, wobei der Unterschied darin besteht, daB die Drehzahl des Feldes und die 
Drehzahl des Fadenrades oder der Fadenspule hoch und leicht festzustellen sein wird. 

Die vorstehend erwahnte, durch die Stifte, welche die Fadenvorratsspule umfassen, verursachte Storung kann 
genutzt werden, um die Stellung der Spule zu bestimmen und somit ein Mittel zur Steuerung des Motorbetriebs 
zu erhalten. Die Stellung (oder die Stiftstorung) kann selbst dazu genutzt werden, um die Stiftinterferenz in der 

25 MeBausrustung zu beseitigen. 

Ein erfindungsgemaBes Verfahren kann als dadurch gekennzeichnet angesehen werden, daB die Einheit aus 
einer ersten, ebenen Frontsektion besteht, auf deren Innenseite ein Linsensystem montiert ist, dessen ebene 
Flachen neben der vorzugsweise ebenen AuBenflache der Frontsektion und dessen gekriimmte Flachen zum 
Inneren der Einheit weisen. Die Einheit verfugt auch uber ein Element mit Blenden fur die Strahlenbahn und mit 

30 einem Tragerelement fur die elektronischen Bauelemente und Schaltkreise einschlieBlich der gedruckten Leiter- 
platten. Somit konnen die benannten Bauelemente Strahlen aussendende und Strahlen erfassende Vorrichtung 
umfassen. Die Einheit sollte vorzugsweise mit einem Basis- und/oder Kon troll element fur die Strahlen aussen- 
denden und erfassenden Vorrichtungen ausgestattet sein, Fadenzubringer und Einheit sind sicher auf einen 
Rahmenabschnitt der vorstehend erwahnten Maschine montiert. Die Einheit kann entweder auf einen vorhande- 

35 nen Fadenzubringer aufmontiert werden oder umgekehrt Abstande, die fur die Sensorfunktion entscheidend 
sind, werden fixiert und das Verhaltnis zwischen dem Fadenzubringer und der Einheit kann dank der Konstruk- 
tion und des Aufbaus der Einheit weniger toleranzempfindlich gestaltet werden. Die Optik kann durch Formteil- 
herstellung oder Schleifen in einem einzigen Stuck hergestellt werden* Obwohl es normal und optisch vorzuzie- 
hen ist, daB beide Seiten gekrUmmt sind, wurde im vorliegenden Fall eine Oberflache aus GrQnden der Herstel- 

40 lung und zur Erschwerung der Staubanhaftung flach gestaltet 

Wie in der beigefugten Zeichnung dargestellt ist, sind die verwendeten Leuchtdioden, Sensoren oder MeB- 
wertgeber auf eine Haltening montiert, die sich oberhalb der gedruckten Leiterplatte befindet. Als Alternative 
dazu konnen die Bauelemente mit Hilfe von zwischen der Leuchtdiode/dem Sensor eingefugten Abstandshal- 
tern direkt auf die Leiterplatte oder auf die Oberflache aufmontiert werden. 

45 Der oben beschriebene Vorschlag bietet dahingehend Vorteile, daB erforderlichenfalls eine einzige Grund- 
konstruktion verwendet werden kann, um verschiedene Funktionen in verschiedenen Maschinen auszufuhren. 
Eine Funktion zur bertthrungsfreien Fadenerfassung kann zur Verf ugung gestellt werden. Da sich eine getrennte 
Einheit, die im Grunde die gleichen Bauelemente enthalt, gesondert herstellen und liefern l^Bt, kann die Erfm- 
dung sowohl bei neuen Maschinen als auch zur Modifizierung vorhandener Maschinen eingesetzt werden. Die 

50 Anordnung ist nicht kritisch und unempfindlich gegen Staub und Kontaminierung. Die gesamte Elektronik ISU^t 
sich auf ein und dieselbe Platte montieren und kann gesondert hergestellt und geliefert werden. Die Konstruk- 
tion der Einheit wird durch die parallele Ausrichtung der Sende- und Sensorvorrichtungen und durch die 
nichtwinklige Linsenkonfiguration stark vereinfacht Trotzdem ist die System im Betrieb empfindlich, wobei es 
die Anordnung mit parallel orientierten Sende- und Sensorvorrichtungen ermoglicht, die gleiche Stelle des 

55 Fadenvorrats auszuleuchten und zu beobachten. Die reflektierte Strahlung wird effektiv Ober die gesamte 
Oberflache jedes Detektors verteilt Die Erfassung der Oberflache kann gehemmt werden, wenn die Oberflache 
des Fadenvorratstragers von stabformigen Elementen gebildet wird. Mit dieser Anordnung kann die Elektronik 
die verschiedenen Positionen und die Drehrichtungen des Motors erfassen, wodurch die Messung des Fadenvor- 
rats auf der Spule erleichtert wird. Bei der Positivzufuhr sind zum Beispiel keine besondere KorrekturmaBnah- 

60 men erforderlich. 

Eine Ausf uhrungsform der hier vorgeschlagenen Vorrichtung und des Verfahrens wird nachfolgend in Verbin- 
dung mit der beigefugten Zeichnung an einem Ausf flhrungsbeispiel erllLutert Es zeigen: 

Fig. 1 den horizontalen Schnitt einer Fadenspeicher- und -liefervorrichtung und einer angeschlossenen Ein- 
heit zur berOhrungsfreien Erfassung des Fadenvorrats und Steuerung des Fadenzubringermotors; 
65 Fig. 2 den horizontalen Schnitt der Einheit, auf die in Fig. 1 Bezug genommen wird; 

Fig. 3 eine Draufsicht mit den relativen Positionen der Sende- und Detektorvorrichtungen, des Linsensystems 
und der Fadenvorrats- Tragerflache der rotierenden Spule mit einem erfaBbaren Fadenvorrat, und 

Fig. 4 eine schematische Darstellung der Elektronik von Sensor- und Steuereinheit einschlieBlich der Sende- 

4 
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tune 2 nachfolsend kurz als Fadenzubringer bezeichnet, ist mit ihrem Geh&use auf dem Rahmen 1 montiert. Der 
Fade^uSgef 2 it s^konstruiert. daB Ir mit einer Sensoreinheit 3 zur Erf assung eines ^^^^^'^^^'^^.^^^^^l 
sfSne eines Fadenzubringermotors zusammenwirkt oder die Sensoreinheit 3 m sich aufnimmt Die Innhe.t 3 
£ ebeSs au Sen RS^men l aufmontiert und umfaGt ein Bauelement, das getrennt auf ihr montiert werden 
Si? Der Motor 4 des fT^ 2 besteht aus einer Statorwicklung 5 und emem Rotor 6 aus magne- 

Sdhem MaS Der Motor 4 wind in dem Rahmen mittels einer Welle 7 gestQtzt. die im wesentl.chen yon einer 
VoHwdle Sdet die sich durch den Fadenzubringer erstreckt und in Kugellagern 8a und 8b gelagert ist 
Die We le ere reck^ sich in Form eines oberen Abschnitts 7a flber den Fadenzubnnger hmaus. Das andere Ende 
?b dTr Wdlf tS eLn eine drehbare Fadentrommel bzw. allgemein einen ™tierenden Spulenkorper 9 ma 
einer FadenvorraTs-Tragernache 10, auf die Fadenwindungen It aufgewunden werden konnen. Der drehbare 
X rSnS spu enkorper ist mit dem unteren Abschnitt 7b der Welle fest verbunden. Die Spu e kann auch 
mit eiSer Fadenvorrats-Liefereinrichtung versehen sein, die die Fadenwindungen auf der Spule so an che 
MascE abS wie sie aufgenommen werdea Die Funktion wird z. B. mit Hilfe e.ner Exzentervorrichtung 12 
ausSSrt Sren oberes Ende auf oder in der Spule mittels eines Kugellagers 13 getragen wird. Die Fadenvor- 
ratsSSe ^inStung umfaBt stabformige Elememe oder Stifte 14a, die in.der benannten Exzentervornchtung 
12 nSinander angeordnet sind. Die benannten Elemente fugen auf eine bekannte Art und Weise eine 
JotieSS Beweiing Die stabformigen Elemente 14a sind in Abstanden uber den gesamten Umfang der 
SSSrvorriSg angebracht. StabfSrmige Elemente 14b oder Stifte sind auf ahnliche Art im Spulenkorper 9 
SeStD* Stifte sind sowohl auf dem Spulenk6rper 9 als auch auf der Exzentervornchtung 12 vorgesehen 
und dabei abwechselnd in 9 und 12 urn den Spulenumfang herum montiert. Die Stifte smd in g leichmaBigen 
Abstanden auTS Umfang jeweils in 9 und 12 angebracht. Der relative Abstand zwischen den Suften m 9 und 
« l^^nn sirjedoch innerhilb des Umfangs in Abhangigkeit vom Winkel und von der Verschiebung der 
Rotatronszent^en der Spulenelemente 9 und 12 andern. Die AuBenflachen der benannten stabformigen Elemen- 25 

entSen^^^^^ erwShnte Fadenvorrats-Tragernache 10 Bei der Rotation ^er Spule fuhren die 

stabformigen Elemente kleine Rotationsbewegungen aus und teilen dabei dem Fadenvorrat "von den oberen 
AbschnUtIn der stabformigen Elemente her. wie in der Abbildung gezeigt, zu den unteren Abschnitten derse^Jen 
ElSS e bin eine vorwSra gerichtete Zufuhrungs- bzw. Lieferbewegung mit. Die relative Bewegung zwischen 
dSputene"eme„ten9 und h, die den Faden dazu bringt. sich in gle'-hmaBig zunehmenden W^^^^^^ 30 
nach unten zu bewegen, wird durch den Winkel und die Verschiebung zwischen den benannten Elementen 
erreicrSeSteSbzw.der Abstand zwisc^^^ 

Sdlungen voS iSid 12 verandert werdea Diese Funktion ist bekannt und wi«i hier n.cht naher beschrieben 

D e vorftehend erwahnte EinheitS ist auf den unteren TeU des Rahmens l^."ff.°"»'«[^.'^,e Ein^^^^^^ 
ebenfaUs ein Stirnwandelement 16 und ein oberes Wandelement 17. Die Einheit 3 ist nut den Schrauben 18 und 
?a nkh?be ond^s dargestellt sind, am Rahmen befestigt Die Einheit ist weiterhin mit emem AnschluB^- 
sten 20 ausgestattet, der mittels eines Teils 22 in einer Aussparung 21 an der Unterseite des Rahmens 1 montiert 
ist Die Stromverso^gung der Einheit ist an den benannten AnschluBkasten angeschlossen. Der AnschluBl^ten 
verfOgt auch iiber AnschlOsse zur Steuerung des Motors 4. Die Anschltisse konnen auf bekannte Art und We«e 
unter Verwendung von stiftartigen Steckverbindern oder ahnlichen Vorrichtungen hergestellt werden. Der 
bSnsiinte AnscwSlkasten ist aufh fest mit einer Montageplatte 23 verbunden, die einen TeU der vorstehend 
SSin SeU 3 bi det, wobei der AnschluB mit Hilfe einer Klemmvorrichtung 24 vorgenommen wu-d. Die 
Snme PtoSJ MdeJdie Mootagegrundlage far die elektrischen Bauelemente ""^ gedruckte" ^e^^^^^^^^^ 
nidht besondeis dargestellt werden. Neben anderen Bauelementen umfassen die Schaltkreise emen AnschluB 25 
fifdiSSSiSrw" bei die (zur Schleife geschaltete) AnschluBleitung mit 26 bezeichnet ist AuBer den 45 
benannten SeTtS^^^^^^ 

Ausfuhrungsart die Form von an sich bekannten Leuchtdioden (LEDs) annehmen. Eme E^etektorvorr ch^^^^ 
die auch zu einem bekannten Typ gehdrt. ist ebenfaUs an die Platte angeschlossen. Die Strahlungsquellen 27 iind 
d e Skwrlorrichtung 28 weSen mit Hilfe eines Basis- oder FQhrungselements 29 In ^}^^rf!>'^<'^^IlX ^ 
Die elektrischen Anschlusse an die Strahlenquellen und Detektorvornchtungen smd jeweils nut 30 bzw. 31 50 
£zeSSet Se Einheit ist auch mit Of fnungsblenden 32 fur die Strahlenbahn ^e^^^^en, .<leren A^^^^^ 
ein Tragerelement 33 erfolgt. Ein Tragerelement 34 fflr ein Linsensystem ist vor dem J'-^serelement^ m^^^ 
Die Linsenanordnung besteht aus einer Anzahl von Linsen 35. die erstens mit einer ebenen Oberflache 36 
SLheS S^lln wesentliche^ mit emer ebenen AuBenflache 37 auf dem Tragerelement f * zusamm^^^^^^^ 
I«le Linse ist zweitens mit einer gekrOmmten Oberflache 38 versehen, die nach innen auf das Innere der Einheit S5 
3 odiTs TraTielSient 33 hin gerichtet ist Die AuBennache 37 befmdet sich in emem Abstand A von der 
FadenvSral-TrSSache 10. Ein Abstand B zwischen der AuBenfiache 37 und d^^^Detektornache oder der 
sfimSache 39 des Basiselements 29 ist zwei bis vier Mai grOBer als der Abstand A. Der Wert des Abstands A 
S zwSn To uS 1 oTmm variieren. Als Alternative kann die gesamte optische Baugruppe aus emem 
Sgen Sk mit in das transparente Element 34 eingefugten Kanteij^ Fuhrungen und Fugen gf fe^tigt ^erden. 
Siesis Element 34. das ein intejraler Bestandteil der vollstandigen Einheit 1st wirkt gleicharng als DeckeU Unse 
Dichtung und in geringerem MaBe als Aussteifungselement Mit dieser Anordnung kanii das Linsensystem m der 
S der Fadrn?orra«wicklung angebracht werden. Die Strahlungsquellen 27 und die Detektoreu^ch^^^^^ 
a sind im wesentlichen in der gleichen Ebenen auf derselben Seite des Linsensystems ''^J^!^^ 
achsen 27a der Strahlenquellen 27 verlaufen im wesenUichen parallel zu den Langsachsen der Detektore.nr.ch- 
tSgen 28. Das dargestellte Unsensystem. in dem die Unsen parallel zue.nander versetzt angeordnet s.nd 
enndBUcht es den jeweiligen Detektoreinrichtungen trotz der Positionen der Strahlungsquellen 27 und der 
ESektorelSchmn^n 28 und der parallelen Bezilhungen zwischen ihnen dieselbe Stelle auf dem Fadenvorrat 
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zu beobachten, die von der dieser Detektoreinrichtung zugeordneten Strahlungsquelle ausgeleuchtet wird 

In Fig. 1 wird ein gesendeter Strahiungs- cxler Lichtstrahl mit 40 dargestellt Der einfaliende Strahl 40 geht 
durch eine Blende 41 im Element 33 und fallt im wesentlichen im rechten Winkel auf die oberste Windung des 
Fadenvorrats auf der rotierenden Spule, wobei die benannte Windung den Strahl in eine mit 42 bezeichnete 

5 Richtung reflektiert. Der reflektierte Strahl 42 wird von einer Linse 43 gebrochen und durch die Blende 32 zu 
einer Detek tor vor richtung 44 zuriickgeschickt. Eine entsprechende Strahlenbahn wird von einer Strahlenquelle 
45 und der angeschlossenen Detektoreinrichtung 28 eingerichtet. Die Strahlenquelle 45 und die Detektoreinrich- 
tung 28 beobachten die unterste Windung des Fadenvorrats auf der Spule. Eine groBe Menge des reflektierten 
Lichts wird von der gesamten Flache der Detektoreinrichtungen 28 und 44 empfangen. Die Einheit verfiigt tiber 

10 eine untere Innenwand 46 und eine obere Innenwand 47, in denen untere und obere Enden des Wandelements 34 
angeklammert oder montiert sind. Die Montageplatte 23 ist an der unteren Innenwand 46a und an der oberen 
Wand 16a befestigt. Somit besteht die Einheit 3 aus einer getrennten Einheit, die an den Rahmen montiert 
werden kann. Der Abstand B ist relativ kritisch im Hinblick auf die optische Funktion der Einheit. Die Positionen 
der Blenden 32 im Element 33 sind gleichermaBen kritisch, wie auch die Positionen der Strahlen aussendenden 

15 und erfassenden Einrichtungen. Eine Detektoranordnung kann aus einer Leuchtdiode einer gegebenen GroBe 
bestehen, die in einem Abstand von der Optik angeordnet ist, mit einer Blende davor, mit einem Abstand 
zwischen der Optik und dem MeBpunkt, mit einem Abstand zwischen dem MeBpunkt und der Linsenfunktion 
des Sensors und mit einem Abstand zwischen Linse und Sensor. AUe diese Paraineter sind voneinander abhUn- 
gig, und wenn einer geandert wird, miissen die anderen normalerweise auch ge^ndert werden, sofern nicht eine 

20 geringere MeBempfindlichkeit annehmbar ist. Alle angegebenen kritischen Positionen und Abstande sind in die 
Einheit als Teil ihrer Herstellung inkorporiert. Der Abstand A ist weniger toleranzempfindllch in Hinblick auf die 
Funktion in ihrer Gesamtheit. 

Fig. 2 zeigt den parallelen Versatz der Linsen 48 und 49. Die Abbildung zeigt ebenfalls, daB die Strahlungs- 
quellen 45, 50 wie die Detektoreinrichtungen 28, 44 auch parallel nebeneinander in der horizontalen Ebene 

25 angeordnet werden kdnnen. 

Es ist ebenfalls moglich, derselben Detektoreinrichtung zwei oder mehr Sendeeinrlchtungen und umgekehrt 
zuzuordnen. 

In Obereinstimmung mit Fig. 1 soil es moglich sein, die rotierende Spule alternativ mit deinem des Riemen 
anzutreiben. Aus diesem Grund zeigt Fig. 1 eine Riemenscheibe 51 und einen Riemen 52, wobei letzterer mit 

30 einer Antriebsquelle oder einer Antriebsscheibe in der Textilmaschine verbunden ist 

In Fig. 3 bezeichnet Position 53 die Fadenvorrats-Tragerflache, wahrend der Fadenvorrat von der Faden win- 
dung 54 dargestellt wird. Der Faden wird von oben geliefert und wird in Richtung des Pfeils 55 auf die Spule 
aufgewickelt Die Abbildung zeigt zwei in einem Element 58 gelagerte Linsen 56 und 57. Die Strahlungsquelle 
oder in den jeweiligen Fallen die Leuchtdiode wird von 59 angezeigt Der von der Quelle ausgesandte Strahl 

35 kann entweder aus gepulster oder nicht gepulster Strahlung bestehen. Eine Detektorvorrichtung 61, dercn 
Strahlungsdetektorflache mit 62 bezeichnet wird, ist der Strahlungsquelle 59 zugeordnet. Der Strahl 60 durch- 
iSuft das Linsensystem und wird von Faden reflektiert, wobei der zur Detektorflache 62 gefilhrte reflektierte 
Strahl mit 63 bezeichnet wird Ein Abstand zwischen der vorzugsweise ebenen AuBenfl&che 64 des Elements 58 
und der Fadenvorratswindung 54 ist mit C bezeichnet, wobei der im voriiegenden Fall gewShlte Wert ungefahr 

40 14 mm betragt. Ein Abstand zwischen der benannten Oberfiache 64 und dem Sendeelement in der Strahlungs- 
quelle 59 ist mit D bezeichnet Eine Mittellinie der Linse 56 ist mit 65 bezeichnet eine Mittellinie der Sendeein- 
richtung mit 66 und eine Mittellinie der Detektoreinrichtung 61 mit 67. Im voriiegenden Fall belauft sich der fur 
den Abstand D gewahlte Wert auf 38.7 mm. Die Mittellinien oder Achsen 66, 67 verlaufen im wesentlichen 
parallel und die Detektorflache 62 ist im wesentlichen in der gleichen Ebene wie eine Ebene 68 fiir das benannte 

45 Sendeelement in der Sendeeinrichtung 59 angeordnet Ein Abstand zwischen der Mittellinie 65 der Linse und der 
Mittellinie 67 der Detektoreinrichtung ist mit E bezeichnet, wobei der im voriiegenden Fall gewahlte Wert 
20,9 mm betragt. Der fur einen Abstand F zwischen den Achsen 65 und 66 gewahlte Wert belauft sich auf 
11,5 mm. Die Strahlen 60, 63 durchlaufen die Linsen asymmetrisch. Der fOr einen Abstand G zwischen der 
AuBenflache 64 und der Detektorflache gewahlte Wert betragt 43,7 mm. Diese Anordnung ermdglicht es, die 

50 Sendeeinrichtung 59 und die Detektorvorrichtung auf der gleichen Seite der Linsen im wesentlichen auf der 
gleichen Ebene anzuordnen und eine genaue Fadenerfassungsfunktion zu liefem, die gegenuber Staub nicht 
empfindlich ist Eine ebene Stim- bzw. Vorderflache kann erzielt werden, wahrend die gekrummten Oberflachen 
der Linsen durch geeignete Festlegung der Abstande A, C, F, E und G und der Bereiche fur die Leuchtdioden und 
Detektorvorrichtungen spharisch gehalten werden kdnnen. Trotzdem laBt sich die direkte Abbildungen des 

55 MeBpunktes mit Hilfe der Sende- und Detektorvorrichtungen mit auBerst geringen Verlusten und demzufolge 
mit einem hohen Erapfindlichkeitsgrad erzielen. Als Alternative dazu kdnnen weniger kostspielige Bauelemente 
mit einer geringeren Lichtstarke eingesetzt werden. 

ErfindungsgemaB wird eine Anordnung mit einer ausgezeichneten optischen Funktion vorgeschlagen, bei der 
die Positionen der Lichtquelle und des Sensor in Bezug auf die Form und Orientierung des Fadens von 

60 entscheidender Bedeutung fur die erreichten Ergebnisse sind. Die Position der Lichtquelle beruht auf der Art des 
Hintergrundes, d. h. auf der Fadenvorratsspule und ihrer Position. Neben anderen Faktoren beruht die Erfin- 
dung auf der Ausleuchtung eines runden, reflektierenden Stifts, steilvertretend fiir einen der vorstehend erwihn- 
ten Stifte 14a, 14b. Das Licht wird normal zum Oberfl^chen-Mittelweg zwischen den einfallenden und reflektier- 
ten Strahlen zuruckgeworfen. Von der Seite gesehen wird kein Licht nach oben oder nach unten reflektiert, 

65 wenn das Licht im rechten Winkel auf den Stift fallt Im Normalfall wird jedoch praktisch etwas Licht nach oben 
Oder nach unten gestreut, da der Stift nicht vollkommen hell und das einfaliende Licht nicht vollkommen parallel 
ausgertchtet ist Von oben her in Langsrichtung des Stiftes gesehen, ergibt sich, daB das auf den Mittelpunkt des 
Stiftes auffallende Licht zur Strahlenquelle zuruckgeworfen wird, wahrend das Licht, das zu beiden Seiten des 

6 
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NCDen anaeren raKiurci u ynr Ouelle zuruckwerfen. wenn sie vor ihr vorbeilaufen. In einer 

Z:e1rn;rn^:rd^M sJ^r^^^^^^ auf de; rotlerenden Sp^'e oder de. Fadenrad 

Anwenaungsari J"^ ' .| Rereitstellun*'^ von einem oder mehreren Paaren von Lichtquellen und Detek- 
ToSSun^^^^^ Bauelemente auf einer gedruckten Leiterplatte bedeute. ,o 

?aB dTe Plat?e StYhrer Seite oder Kante parallel zur Oberflache des Fadenrads oder zu emer Ebene durch d.e 

•""^n cTund £ Leuchtdiode eine solche Konstruktion aufweist, daB der Lichtstrahl 

no^iJafzToberfSe^^^^^^^^ ausgesandt wird, wenn die Bauelemente direkt auf d.e Le-terplatte mom^^^^^^ 
s^T^Sne Hering" Winkelverschiebunl ISBt sich durch Biegen der Montagestifte en-eichen. Das ist ipei auf der 
OberMSe Bauelementen mehr Oder weniger unwlrtsc^^^^^^ 

Sstrahls^on der Normalen ist. desto komplizierter und kostspieliger wird die ^nordnung Das g.lt auch fur 
sS«o"Si^e aSs PhoVodioden Oder lichtempf indlic 

efn^ritrahl Sel zur Oberflache der Platte aussenden, sind ebenfalls erhalthch. Obwohl es moglich ist. 
rStdSn Ses Typ^^^^ gleichen Weise, wie oben beschrieben. zu installieren. bnngt dies ahnhche 
pSwem?tnd Sen Sch. Die vorgeschlagene Ausfuhrung beruht auch auf der Verwendung ernes vertika- 
TeTunTeinSs iSSonta^^ Teils. wobei die Leiterplatte in einer dieser Hauptnchtungen angeordnet .st. D.e 
Dioden sind auf die Kante aufmontiert und in einer Lime positioniert. 

Die Leiterplatte ist parallel zur Achse des Fadenrades angeordnet. wobei die Oberflache der Platte zum Rad 
weist wfop ische Baugruppe ist parallel zur Leiterplatte und zur Achse des Fadenrades position ert D.e as 
CuchtdSdS der Sensor sM in verschiedene Richtungen in Bezug auf den MeBpunkt ausgenchtet. «m die 
Verwendung einer kostspieligenOptik mil halbdurchiassigenSpiegelnzu vermeideii. 

oTe LeuchtTode ist im r^hten Winkel zu dem Punkt positioniert. der beleuchtet und an de™ dfr Faden 
detektiert werdersoll Das Ucht einer Leuchtdiode wird erzeugt. in dem ein Strom durch emen PN-Obei|a^ 
ge Set wi^d Um die groBtmogliche Leistung zu erzielen. ist das eigentliche Lichterzeugungselement auBen^ 30 
E und bedeckt in t^Uchen Fallen eine Flache von 0.2 bis 0.4 mm im Quadrat. Da das erzeugte Licht in aje 
St^Sen gestreS S ist das Element in eine reflektierende Halterung montiert und .n e.n Kunststoffele- 
S eingeschToLen.Tar^ wirkt,um so viel Ucht wie mSglich in eine einzige Richtung zu nchtem Es .st 

SchUSen dfo der groBte Teil des von einer Leuchtdiode erzeugten Lichts von der Spitze ausgesandt wird^ 
^e^n7nD^m^tlr%on 80-/0 der Leuchtdiode selbst aufweisu Da im hier beschnebenen Fall eine HI WO 35 
LeuSode^it einem Durchmesser von 5 mm zum Einsau gelangt. betrSgt der Durchmesser des Teik der 
S ich das L cht ausstrahlt. 4 mm. Die in verschiedene Richtungen gestreute L.chtmenge ver^^dert s.ch in 
AbhanSgkeit von der eingesetzten Leuchtdiode. Im vorliegenden FaU wird erne Leuchtdiode HIOOO LED vom 
Stlnlefm^t auBerst feringer Streuwirkung verwendet. die es ermoglicht. eine kleine ^.nse e.nzuseteen^ 
X^bei der gr™Bte Teil d^ zur Beleuchtung des MeBpunkts gesammelt und die leuchtdiode direk^ 40 

Sinuber fesem Punkt positioniert ist. Wenn die Leuchtdiode auf einer Se.de der Lmse POSitton.ert wrd. muB 
dfe S entwSer entsprechend groBer ausgefuhrt oder eine groBere Leuchtdiode verwendet werden, wobe. in 
d «em fS^It StJ2gsgrad haher sein wird und akzeptiert werden muB. daB n.cht alles L.cht au den 
SjSnk? ShteVwird D^^ Licht veriaBt die Leuchtdiode von einer kreisformigen Flache m.t e.nem Durch- 
SJ von 4 Sn aus. Soil dieses Ucht minimal ausgenutzt werden. ist diese Rache auf dem MeBpunkt 45 
Silde^ln bdspielhaft dargesteUten Anwendung ist eine Reduktion m.t einem Faktor von ungefahr 2 
SSderuSi da die gewahlte Entfemung zwischen dem Fadem-ad und der Optik 15 mm be ragt und der 
KwflnscSe finkt einen Durchmesser von etwa 2 mm haben soUte. Somit sollte sich die Lichtquelle "ngefahr 30 
mm h?nJ^fr deTowtik befinden und eine ausrewhende Brennweite zum Sensor zurUckgeworfen werden. wobe. 
Tei vers^Wedfne ^^^^^ werden. um die Leuchtdiode und den Photo-Detektor am MeBpunkt 50 

aSldea Srechend der erfindungsgemaB gewahlten Geometrie soUte sich die Sens^^''^^^ » ^.s 15 ram 
von de leuchtdiodenlinsen befinden. Im vorliegenden Fall besteht das Optunum darii^daB d^ J^f ' ""^^f de™ 
kteinstmdelichen Einfallswinkel auf die Optik und den Sensor treffen sollte und daB die Linsen so weit we 
SSnSanderHegen soUten. Liegen die Unsen weit auseinander. kdnnen sie eine groBere Ausfflhrung 
«S l en rd einf grofil^STeSe sammeln. AuBerdem lassen sich Streulichtblenden leichter ^nsetzen. um 55 
abSfchem daB nur Ucht vom MeBpunkt an den Sensor gelangt und kein im opt.schen System gestreutes Licht 
^WanMnwirA Die ODtischen Achsen sowohl der Leuchtdioden als auch der Sensorlmsen verlaufen senkrecht 
l7iS^S!^^^iyor^^c^^^^^ Position der Leuchtdiode bietet den Vorteil daB die optische 
A^h^ Her L^se^nnk^entrisch in Beziehung zum MeBpunkt und zur Uchtquelle steht. Im beschnebenen 
f SniegrdS SeS^s^Tge^ahr 10 mm^aber der Leuchtdiodenlinse befindet, ^l-e opUsche Achse^^^ eo 
1^0 mm Qber dem MeBpunkt Diese einzelne Abbildung funktioniert hervorragend. obwoh! die Verluste aufpind 
ies e^hSSn InnSkJinkel auf der ebene Stirnflache der Optik etwas hoher aus aUen. Da das Verhaltn. der 
AbstSe SJischen dem Sensor und der Optik und der Optik und dem MeBpunkt s,ch ungefahr auf 2:1 belau^t 
Wfrd der Spunkt um einen Faktor von etwa 2 vergrOBert. Das bedeutet^daB der Sensor ^i^se Fl^^^^^ 
einem Durchniesser von 4 mm beobachten muB, um die Informationen aus der gesamtenbeleuchteten Flache 65 
SnSea wSren S so klein wie die Leuchtdioden. so wOrde zusatzliche Optik vor dem Sen^J^ 

bS«. um diesen Durchmesser von 4 mm innerhalb eines Durchmessers von 03 mm abzub.ldeiL ObwoW 
SeSn dSses Typs erhaitlich sind, lassen sie sich nicht senkrecht auf d.e Platte montieren, sondern mussen m 
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Richtung der Lichtemission ausgerichtet werden. Aus diesem Grund kann der Sensor, da er keinen Aufheizungs- 
problemen ausgesetzt ist, im Unterschied zur Leuchtdiode so groB wie gewQnscht ausgefiihrt werden. Damit 
stehen optische Sensoren vom Typ der Photodiode mit Flachen von 1 mm^ bis zu 84 mm^ zur Verfugung. In der 
beschriebenen Ausriistung wird eine Sensorflache von 5 bis 20 mm^ vorgeschlagen, um den groBten Teil des 
5 MeBpunktes zu beobachten. Da dieser Sensortyp ohne eine Linse zur VerfUgung steht, ist er nicht gleich 
empfindlicli in Hinblick auf seine Ausrichtung und kann parallel zur Leiterplatte montiert werden, wobei das 
Licht im Winkel auf die Oberflache trifft. Obwohl der Einfallswinkel einen gewissen Verlust hervorruft, ist bei 
den auftretenden Winkeln der Verlust in dieser GroBenordnung akzeptabel In der vorgeschiagenen Ausfuh- 
rungsart befindet sich der Sensor direkt unter oder direkt uber der Leuclitdiode. Es gibt drei Grunde fur die 

10 Anordnung des Sensors in einer dieser Positionen: 

Erstens ist der Faden rund und obwohl er keinen Rundspiegel bildet, streut er das Licht auf dieselbe Art und 
Weise wie eine runde reflektierende Oberflache. Versuche haben gezeigt, daB bestiramte F^den nur mit der 
dargesteilten Anordnung erf aBt werden konnen. Wenn der Sensor um 90** gedreht wird, ist das reflektterte Licht 
so schwach, daB es unter der normalen Stdrstrahlung nicht erkennbar ist. Das gilt fur dunkle, helle und glUnzende 

15 Faden. 

Zweitens wird der Faden von runden Stiften (stabformigen Elementen) getragen. Sind diese Stifte hell und 
reflektierend, wird ein Minimum an Licht in den Sensor reflektiert. Das bedeutet» daB selbst mittelstarke und 
hellfarbene Faden ungeachtet der Tatsache, daB sich die Stifte im Hintergrund bef inden, erfaBt werden konnen. 
Drittens ist der Fadenzubringer breiter, wenn der Sensor um bis zu 90*" nach unten abgewinkelt wird. 

20 Bei bestimmten einfachen Anwendungen ist nur einer der vorstehend erwahnten Sensoren erforderlich, um 
den Fadenzubringer zu steuern. In diesem Fall sollte der Sensor so positioniert werden, daB sich der MeBpunkt 
etwa um den Mittelpunkt des Fadenvorrats befindet. Bei hellen Stiften, kann mit dieser Sensorposition das 
Stiftsignal ausreichend unterdruckt werden, um es im Verhaltnis zum Signal vom Faden vernachlassigen zu 
konnen. Es kann auch geschehen. daB der verwendete Faden im Vergleich zu den Stiften so hell ist, daB selbst ein 

25 starkes Stiftsignal im Verhaltnis dazu vemachl^ssigt werden kann. Wenn sich das Fadenrad dreht, wird die 
Erfassung stark vereinfacht, wenn die MeBbandbreite im Vergleich zur Frequenz, mit der die Stifte vor dem 
MeBpunkt vorbeilaufen, relativ klein ist, wobei der resultierende MeBwert sich aus dem Mittel der zwischen und 
direkt von den Stiften eingegangenen Signale ergibt Unter Verwendung eines derartigen Mittelwertes ist es 
nicht unverhaltnismaBig schwierig. selbst auBerst diinne Faden zu erfassen, die in der Nachbarschaft des 

30 MeBpunkts auf die Spule gewickelt sind. Ist der Faden vor dem Detektor erst einmal erfaBt, steht genOgend Zeit 
zur Verfugung, um die Einheit anzuhalten. 

Die Konstruktion der Spule ist entscheidend fur den effektiven Betrieb des optischen MeBsystems. Das 
Ausfuhrungsbeispiel umfaBt vier MeBpunkte. 

Die Spule lauft direkt vor jedem der Sensoren vorbei. Die Sensoren befmden sich aus zwei Grttnden nicht 

35 direkt ubereinander. Erstens ist der aktivierte Sensor direkt uber oder direkt unter der Lichtquelle anzubringen, 
und es ist kein Raum vorhanden, um alle Linsen in einer Reihe anzuordnen, da diese uber eine groBe Fl^che 
verteilt sein mussen. Zweitens laBt sich der Vorteil, immer einen MeBpunkt neben einem Stift zu positionieren, 
nicht durch eine leichte Verschiebung der MeBpunkte erzielen. Die vorgeschlagene Anordnung ermdglicht eine 
storungsf reie Messung an zumindest einem Punkt 

40 Die gewahlte Konstruktion weist insgesamt 26 zwischen dem oberen und dem unteren Rad aufgeteilte Stifte 
auf. Die Spuie 9 kann ais aus dem benannten unteren und oberen Rad bestehend angesehen werden, auf die die 
Stifte 14a, 14b aufmontiert sind. Dies bedeutet zusammen mit der Tatsache, daB im System ein Dreiphasenmotor, 
der in Ein-Aus-Steuerung pro Umdrehung an sechs verschiedenen Punkten anhalt, zum Einsatz gelangt, daB sich 
jedes Mai, wenn der Motor stoppt, ein MeBpunkt zwischen zwei Stiften befindet Eine optimale Verteilung der 

45 Punkte wird dann erreicht, wenn die Anzahl der Stifte um genau eins von einer gerade durch 6 teilbaren Zahl 
abweicht. Im vorliegenden Fall waren 19, 23. 25 oder 29 geeignete Stiftzahlen. Da jedoch die Stifte auf zwei 
Rader aufgeteilt werden, ist die Gesamtzahl der Stifte gerade, und es muB die nachstgiinstigste Zahl, d h- 20, 22. 
26 Oder 28 festgelegt werden. Dabei sollte in jedem einzelnen Rad die Anzahl der Stifte um eins von einer Zahl 
abweichen. die durch 6 gerade teilbar ist, d. h. 5, 7,11, 13, 17.19, 23 oder 25 betragen. Die Gesamtzahl der Stifte 

50 ergibt sich aus der Verdoppelung dieser Zahl entsprechend der unten aufgefiihrten Tabelle. Diese Tabelle zeigt 
die Anzahl der Stifte auf einem Rad. die Gesamtzahl der Stifte und den Abstand zwischen den Stiften in Grad. 
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Summe 


Steigung 


- 


7 


14 


25,71 


5 


11 


22 


16,36 




13 


26 


13,84 


10 


17 


34 


10,58 




19 


38 


9,47 




23 


46 


7,83 


15 


25 


50 


7,20. 





Die Wah! einer KonHguration mit weniger als 14 Stiften hat sich ^'^/'^^^'^.^^^^ 
des Fadens von den Stiften erforderUche Verschiebung zwischen den Radern dann zu groll ^ustallL ti^^^^^ 
KnnSrTtion mit 22 Stiften ist zufriedenstellend wenn sich der Durchmesser auf weniger als 50 mm belauft. 
SScfs nd 26 S^ftVgeeigneter, wenn der Durchmesser auf 60 m erhoht wird. Obwoh es auch machbar ware. 
eInreroSere AnzaW von Stiften zu verwendea wurde dies die Herstellungskosten erhohen. wdhrend gle^hzei- 25 
S^derSff SbVtrd uTsomit wiederum die zur Messung zwischen den Stiften zur Verfugung stehende Fiache 

'^TlKumeS'daB zwar andere Stiftzahlen mOgUch sind. dies jedoch zusatzliche Anforderungen an die 
MotoStJJ^rane Oder an die Montage steUt, wenn der MeBpunkt neben einen Stift geiegt werden so I. Eine 
SSSge d"f ^e 24 durch 6 gerfde teUbar ist. bedeutet. daB der Rotor immer in der gle,chen Stellung m 30 
n««i^ flX^inen^tifranhate wird. Das Inbezieliungsetzen der Position des Rades und der Stifte zu der 
Srpha«Se ma^^^^^^ die Lage des Meljpunkts relativ zu den Stiften festzul^e-^^^^^ 

»?nlr Xraril toilharen Anzahl von Stiften liegt darin. daB d e Beziehung zwischen jeder Phase und den St ften 
SefchirMU aS;^^^ MeBptinkt an alien sechs Haltepunkten in der gjeichen Position 

fn Bezue auf einen Stift 1st die Anzahl der Stifte nicht gerade tellbar. so befmdet sich der MeBpunkt n.cht bei 3, 
L^lfn HflteDunkten neb^^^^^^^ Stift. Die obigen ErklSningen beruhen auf der Annahme daB eine der dre, 
Sen An Oder AusTsrund d^^^^ der Motor mehr oder weniger als Schrittmotor arbeitet Obwohl naturhch m.t 
Trnem Motor dieses Typs mit Magneten im Rotor und einem dreiphasigen Sutor auf der ganzen Umdrehung 
SSe beSeJ^ pSnSn "irdcS^wer^ kann. erfordert dies die kominuierliche Steuerung des Stroms in den 
vSede^en Staf^^^^ Das verlangt wiederum eine komplizierte individuelle Steuerung in jeder der 40 

d^erSSSgen wXrch ^e Konstruktion kostspieliger wird. Da nur bei der Messung m St.llstand eme 
SitSSiSI desTSdeSads notwendig wird. ist eine grobe Geschwindigkeitssteuerung angemessen. wenn das 
£f Sn alSmmrSkL^ in For^ einer ruckf tthrungslosen Steuerung geschehen. die die Notwendigkeit 

" B^f^nttS^nS^^^^^^^ mit 26 Stiften zur Anwendung. Dies bedeutet. daB zwar 45 

nufe nToderSSSen zS S des MeBpunktes neben dem Stift angeschlossen werden konnen 

!b^r^ese^ei Pi^kte ungeachtet dessel wie das Fadenrad im Verhaltnis zum Rotor montiert 1st. imraer in 
dS Jnen Oder X SJen Phasen auftreten. Damit laBt sich das Rad ohne Fix.erung Stelhing in 

BezuTzum Rotor und ohne jegliche Notwendigkeit eines besonderen ^nschlusses der Ph^^^^ die Elektromk 
mnntieren. und die sechs gunstigstenMotorstellungenkSnnen als Haltepunkteemgesetzt werden. so 

Der iewahltrMoto? i^^^^^^^ Einheit. in der die Drehung durch Anlegen e.nes wechsdnden 

StroScJ an die drei wSwmigen im Laufe einer Umdrehung hervorgerufen wird. Um das Drehmoment wahrend 
d^r^Mmten UmdrehuS zu halten. muB der Strom in jeder Wicklung sinusformig ,n Beziig auf den 
Jras^Selvariierenw^^^ 

KoTsSm^gS Sch durch Anlegen eines gleichmaBigen. annahernd sinusfSrmigen Stromes erzielen. Be, 55 
Sr sfeueTSfonn m^^ der Strom wahrend der Umdrehung nur an drei Positionen gescha let werden. Fur 
SfmaSS^eSoSCTt soUte das elektrische Feld der Rotorposition um 90" voreilen. Em Drehmoment 
zwisXTdem StlfoS^^^^ Rotor kann dadurch entwickelt werden. daB diesem Strom Phasenverscb^^ 
bung aufgepTit wird. die mit der relativen Lage des Rotors im Stator in Beziehung steht. Em maximales 
Drehmoment entsteht bei einer Phasenverschiebiing von 90**. « . i^o* ^z^u A..r.r>u 

orsSllung des Fadenrads ist beim Anschalten der Zulieferung unbekannt Der Rotor If t«ch durch 
Anlelen e nes niedrigen Stroms an eine der Wicklungen in langsame Drehung versettea Da die drei MeBpunk- 
^ S sich im Sh der^^^^ befinden, nicht auf einer geraden Linie in Bezug auf den Suft ang^i-dnet s.^^^^ 
Ibt Sch die Rotationsrichtung durch die Reihenfolge ermitteln. in der der Strft von den verschiedenen Se^ren 
erfaBt wird Dies ist zufriedenitellend, wenn der Fadenvorrat leer ist oder wenn der Fadenvorrat «> d"nn J ^B 
Stifte durch die FSden hindurch erfaBt werden konnen. Die Konstruktion des oberen Abschnitts des 
Jadenrads emSg&ht d^^^^ Signals durch den Sensor, mit dem die betreffende Kante Qberwacht 

S^rriSSStion der KaSte ift so ausgef ahrt. daB das Signal in einer Richtung zunimmt und m der anderen 
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Richtung abnimmt. Die Prufung der Variation dieses Signals ermoglicht die Bestimmung der Rotaiionsrichtung 
des Rades. 1st die Rotationsrichtung niciit korrekt, wird eine andere Wicklung gewahlt und die Korrektheit der 
Rotation erneut gepruft Wenn sich das Rad in die richtige Richtung dreht, ist es nur notwendig, den Strom zu 
steuern, bis sich das Rad gleichm^Oig in eine Position bewegt, die von dem auferlegten elektrischen Feld 
5 bestimmt wird Wenn das Rad stehenbleibt, ist die Position des Rotors im Verhaltnis zum auferlegten elektri- 
schen Feld bekannt Das elektrische Feld kann dann vorgeschoben werden, bis das Fadenrad eine Stellung 
einnimmt, bei der der MeBpunkt in der Mitte zwischen zwei Stiften liegt Diese Stellung laBt sich durch die 
Position, in der das Fadenrad auf dem Rotor in Beziehung zum Stator montiert ist, und durch den AnschluB des 
letzteren vorherbestimmen. Altemativ laBt sich diese Position durch Messung der Refiektion von den Stiften 

10 und die Bestimmung ihrer Lagen in bezug auf die sechs Positionen ermitteln, an denen das Fadenrad wahrend 
einer Umdrehung anhalt, Wenn kein Faden auf dem Rad ist oder wenn die Faden so diinn sind, daB die Stifte 
durch sie hindurch sichtbar sind, konnen diese Messungen direkt an den Stiften vorgenommen werden. In dem 
beschriebenen Beispiel verfiigt das obere Fadenrad uber reflektierende Oberflachen, die sich in einer vorherbe- 
stimmten Position in Bezug auf die Stifte befinden. Die Position kann durch Beobachttmg dieser Oberflachen 

15 auch dann bestimmt werden, wenn das Fadenrad mit Faden gefulit ist. 

Bei Verwendung des oben beschriebenen Verfahrens laBt sich der Faden unter Einsatz eines Sensors erken- 
nen, der das vom Faden reflektierte oder gestreute Licht erfaBt. Wenn der Faden aufgebraucht ist, ist der Vorrat 
geleert und es wird kein Licht zum Sensor zurQckgeworfen, da letzterer keinen Teil des Hintergrundes abbildet, 
der auch durch die ihm zugeordnete Lichtqueile beleuchtet wird. Bei ^uBerst dUnnen Faden hat es sich gezeigt, 

20 daB die Schwankung des Lichts, das der Sensor von einem Rad mit oder ohne Faden empfangt, im Vergleich zu 
anderen Schwankungen des Lichmiveaus, z. B. denen, die von mit einem Wechselstrom von 50 Hz gespeisten 
Leuchtstoffrohren hervorgerufen werden, gering ist Die Hintergrundschwankungen mussen herausgefiltert 
werden, um diinne FSden zu erfassen. Dies wird durch Modulation/Kodierung des Signals erreicht, wodurch der 
Sensor in die Lage versetzt wird, zwischen Licht von der Leuchtdiode und Licht aus anderen Queilen zu 

25 unterscheiden. 

Das Licht von der Leuchtdiode kann bei einer bestimmten Frequenz moduliert werden, und die Filterung 
erfolgt unter Einsatz eines Selektionsfilters, der nur Signaie mit der Leuchtdiodenfrequenz passieren laBt. Bei 
einem alternativen erfindungsgemaBen Verfahren wird eine Kombination von digitalen und analogen Methoden 
verwendet bei denen ein analoger Multiplexer eingesetzt wird. um das Sensorsignal mit umgekehrter Polaritat 

30 an einen LP-Filter anzuschlieBen, wobei die Leuchtdiode fur einen festgelegten Zeitpunkt von zum Beispiel 
0,5 Millisekunden geloscht wird. Dann werden alle Signaie vom LP-Filter getrennt und die Leuchtdiode wird 
gezundet. Wenn die Leuchtdiode einen stabilen Strahl abgibt, wird das Sensorsignal mit Hilfe eines analogen 
Multiplexers fur 0,5 Millisekunden an den LP-Filter angeschlossen. Wird angenommen, daB das Hintergrundlicht 
etwa wahrend dieser Miliisekunde od. dgL im wesentlichen unverandert bleibt, so besteht das verbleibende 

35 Signal aus dem vom Faden von der Lichtqueile imd dem Hintergrund reflektierten Licht unter Abzug der 
Hintergrundkomponente. In anderen Worten besteht die verbleibende Komponente nur aus dem von der 
Systemquelle ausgesandten und vom Faden gestreuten Licht Diese Methode funktioniert hervorragend, wenn 
sich das Fadenrad in Ruhestellung befindet und am MeBpunkt kein Stif t liegt Durch Synchronisierung der Stifte 
ist es mdglich, abzusichern, daB die Messung nur zwischen ihnen stattfindet Fur Synchronisierungszwecke 

40 werden die reflektierenden Oberflachen an der Kante des oberen Rades eingesetzt, wobei fur jeden Stift eine 
solche Oberflache vorgesehen ist Wenn ein Reflektor ausgerichtet ist, ist die Position dieses Stiftes in Bezug auf 
den MeBpunkt bekannt Die Messung des Zeitintervalls zwischen den beiden vorangegangenen Punkten ermdg- 
licht die Bestimmung der Zeiten, zwischen denen die Messung ausgefuhrt werden kann. In bestimmten Fallen 
kann bei dunnen Faden em Fadenrad ohne die reflektierenden Oberflachen eingesetzt und konnen die Stifte 

45 selbst zur Synchronisierung genutzt werden. In diesem Fall ist es angebracht, den unteren Sensor zu nutzen, da 
dieser gewohnlich f rei von Faden ist Obwohl es wesentlich einfacher ist die obere Kante zu Steuerungszwecken 
zu nutzen, da es keine Interf erenz mit Faden gibt lassen sich Storimgen, die auf vorbeilaufende Faden zuruckzu- 
fuhren sind, durch eine Kombination aus der zufriedenstellenden Verarbeitung des Signals vom unteren Sensor 
und Extrapolation unterdrucken, wodurch die Motor- und MeBfunktionen ohne Verwendung der Reflektoren an 

50 dem oberen Rad, an dem fur jeden Stift ein Reflektor vorgesehen ist, uberwacht und gesteuert werden kdnnen. 
Die Position des Fadenrads laBt sich durch Zahlen der Anzahl der Stifte mit einer Aufldsung von 27 Grad 
bestimmen. Zwischen zwei Stiften ist an einem Punkt auf dem Umf ang ein zusatzlicher Reflektor vorgesehen. 
Mit anderen Worten gibt es auf dem Umfang 13 + 1 Reflektoren. Dieser zusatzliche Bezugspunkt dient zur 
Neusynchronisierung, wenn der Sensor aus irgendeinem Grund einen Reflektor verfehit oder wenn es zu einer 

55 Doppelzahlung kommt. Dieser zusatzliche Bezugspunkt steht in den Fallen nicht zur Verf ugung, wenn die obere 
Kante nicht genutzt wird und statt dessen der untere Sensor, der die Messung am tiefsten Punkt des Fadenrads 
yornimmt zum Einsatz gelangt Es ist auch moglich, zu messen, wenn die Synchronisierung verloren gegangen 
ist da das Drehmoment des Motors dann abnehmen wird und, mit anderen Worten, mehr Strom bendtigt wird, 
um die gleiche Geschwindigkeit aufrechtzuerhalten. Durch Addition oder Subtraktion von Positionen auf 

eo Versuchsgrundlage ist es moglich, zu bestimmen, ob der Strombedarf steigt oder sinkt Fuhrt diese Anpassung zu 
einem Ruckgang des Strombedarfs, so laBt sich mit Sicherheit annehmen, daB die Zahlung unrichtig ist, und es 
kann ein Ausgieich stattfinden, um den Fehler zu korrigieren. Geht der Strombedarf nicht zurOck, so ist der 
gesteigerte Strombedarf auf eine erhOhte Beiastung und nicht auf einen durch unrichtige Positionsmessung 
hervorgerufenen fehlerhaften Phasenwechsel zurQckzufahren. 

65 Ein Motor dieses Typs ist gewohnlich mit irgendeinem Positionssensor ausgeriistet wobei eine auBerst weit 
verbreitete Anordnung aus drei durch einen Versatz von 120** getrennten Hall-Elementen besteht die wahrend 
einer halben Umdrehung den "hohen" Zustand entnehmen und eine feste Position in Hinblick auf den Stator 
aufweisen. so daB eine Veranderung des Signals von diesen Sensoren anzeigt, daB ein Wechsel der Phasenver- 
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bWuns ...wind^g «. MU dicer A„v«„Se„»re„ Is. ^"'■"X^SeTb^S'SSIbt^^^^^^^^ 

sicherzustellen, daB er nicht Oberfallt wird n^r Fadenzubrinser laBt sich auf verschiedene 

der Faden vor dern J^^^^^^^ wu?d" luf der GrundlagI dieser 

untnittelbar unter dem ^erechneten Wen Ue^^^^^^ Geschwindigkeit auf Null herabsetzen. 

dem vorstehend erwahnttn Signa^^^ j^^^ S^„^^^ ^i^^t richtig arbeiten. 

SfSteTdaB^d'; ^ S^-^S sind. daB nicht genUgend Zeit 

Sad^uSgTzu^^^^^^^^^^^ besteht darin. daB die Strickmaschine angehalten 

T:iUen«^derS^ted^Sme durchgefahrt und somit von Stiftrenekuonen unbeeinfluBt bleibt 
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bezeichnet. Die Elektronik ist auf einer Montageplatte 73 gruppiert Bei einer Ausfiihrungsart ist d:e Elektronik 
und die Ausrustung der Einheit 74 an die Textiimaschinen-Steuerungseinheit 75 angeschlossen. 

Ein Verbindungsteil 83 Ubertragt sowohl Signale zwischen der Einheit und der Maschinensteuerungseinheit 
75, als auch die Stromversorgung an die Einheit. Eine Einheit 84 enthalt die Teile, die zur Lieferung der 
5 bendtigten Energie an die verschiedenen Bauelemente der Einheit 74 erforderlich sind Das Netzteil ist von einer 
Konstruktion, die normalerweise verwendet wird, wenn as wunschenswert ist, fur das gesamte System einen 
einzigen Versorgungstyp wie zum Beispiel 24 V Gleichstrom einzusetzen. Der Versorgungstyp wird vom 
Motorbedarf bestimmt, da dieser der groBte Strom verbraucher ist Eine Gleichstromversorgung mit einer vom 
Energiebedarf des Motors bestimmten Spannung ist geeignet, wenn die Elektronik zur Steuerung der Motorstel- 

10 lung und -geschwindigkeit eingesetzt wird. Eine Wechselstromversorgung soHte auch verwendet werden, wenn 
jede Einheit einen Gleichrichter umfassen soli; da jedoch die Konversion im vorliegenden Fall auf zentraler 
Ebene ausgefiihrt wird, ist die erhaltene Spannung unmittelbar fUr die Motoranforderungen geeignet Die 
Einheit 84 kann einen Filter umfassen, um die Auswirkungen von auBeren Stdrungen zu unterdriicken und 
umgekehrt sicherzustelien, daB interne Fehler oder Stdrungen nicht mit der Versorgung tibertragen und andere 

t5 Einheiten stdren konnen. In den meisten Fallen ist auch eine A.rt von Spannungskonversion vorgesehen, um eine 
Spannung zu erhalten, die sich fur die Prozessoren und das analoge MeBsystem eignet Alle diese Funktionen 
konnen unter Verwendung bekannter Technik realisiert werden, um die grdBtmdgliche Leistung im Verhaitnis 
zu den Kosten zu erzielen. 

Die Motorstromversorgung besteht im Prinzip aus einer Reihe von Transistoren, die die Versorgung auf eine 

20 Anzahl von Arten mit den Motorwicklungen verbinden. Im beschriebenen Fall ist der Motor mit einem Rotor 
aus magnetischem Material und mit einem Stator mit drei Wicklungen ausgestattet. Die Anzahl der magne- 
tischen Pole im Rotor und die Anzahl der Pole im Stator kann mit Hilfe einer Technologic variiert werden, die 
aus der Herstellung dieses Motortyps bekannt ist Die drei Wicklungen konnen als in einem gemeinsamen Punkt 
zusammengeschaltet betrachtet werden, und der Stator verf ugt uber drei Zuleitungen, von denen jede an ein 

25 Transistorpaar angeschlossen ist, so daB die Zuleitung an die Stromversorgungserde i6 oder an die Gleichstrom- 
versorgung i5' angeschlossen werden kann. Diese Stromversorgung far 81 ist in der Abbiidung nicht dargestelh, 
da sie auf eine bekannte Art ausgefiihrt ist. Die Transistoren kdnnen unterschiedlichen Typs sein; jedoch sind sie 
meist vom Typ MOS, obwohl IGBT und bipolare Transistoren ebenfalls verwendet werden konnen. Der 
gewahlte besondere Typ hangt von den zu steuernden Spannungen und Leistungen ab. Im beschriebenen Fall 

30 werden die Transistoren entweder in den vollstandig leitenden oder in den voUstandig sperrenden Zustand 
gesteuert In der vorgeschlagenen Ausfuhrung gelangt ein Transistor zur Anwendung, der, wenn er geschaltet 
ist, einen auBerst geringen Widerstand aufweist und bei Abschaltung vollkommen blockiert ist Die Transistor- 
schaltzeit ist in Hinblick auf die Stdrungsentstehung so kurz wie mdglich. Eine geeignete Wahl in einer Anwen- 
dung dieser Art ist ein N-Transistor vom Typ MOS, der bei Abschaltung einen auBerst hohen Widerstand mit 

35 einem Leckstrom von weniger als 1 mA und bei Einschaltung einen Widerstand von weniger als 0,1 Ohm 
aufweist Obwohl sich die An- Aus-Steuerung dieser Transistoren grundsatzlich mit Hilfe von Signalen i5 direkt 
von digitalen Ausgangen auf der Grundlage von Software- Werten erzielen laBt, werden die Signalpegel in vielen 
Fallen modifiziert Es konnen auch solche speziellen Treiberschaltkreise, wie der Typ IR2121 von International 
Rectifiers oder andere, die die gleiche Funktio n aus fQhren, zum Einsatz gelangen. Es sind auch solche speziellen 

40 Schaltkreise eines ahnlichen Typs, wie der Typ ETD3002 von Portescap erhaltlich, die die Anfordeningen an den 
Mikroprozessor in Hinblick auf die Motoriiberwachung und -Steuerung reduzieren. Eine zufriedenstellende 
Motorsteuerung ist bei dieser Anwendung ohne die Oberwachung der Wicklungsstrdme moglich. Jedoch bietet 
die Strommessung eine zusatzliche Kontrolle und verbessert die Leistung und die Beschleunigung. Die Steue- 
rung kann hinsichtlich der Geschwindigkeitsregulierung lediglich durch die Messung des Gesamtstroms in den 

45 Wicklungen verbessert werden. Zum Zweck der Positionierung muB der Strom zumindest in zwei der Wicklun- 
gen zur voUstandigen Stromsteuerung gemessen werden. Im einfachsten Fall wird der Strom durch die Messung 
des Spannungsabfalls durch einen bekannten Widerstand gemessen. In Fig, 4 ist dieser Spannungsabfall mit i7 
bezeichnet und er wird in den A/D-Konverter 92 zur Verwendung in dem Software-Bereich eingegeben, der den 
Motorstrom steuert. 

50 Der Detektor besteht aus einf achen, herkdmmlichen elektronischen Bauelementen 85' tmd 86', die die zuge- 
ordneten Leuchtdioden 83 und 86 mittels eines digitalen Steuersignals zOnden und Idschen, so daB die Lichtsigna- 
le il und i2 aktiviert und deaktiviert werden kdnnen. Die Leuchtdiode kann von einem Typ sein, der sichtbares 
Licht oder Licht einer geringeren Wellenl^ge innerhalb der fQr das Auge unsichtbaren Infrarotbereichs 
aussendet Fur die gleichen vier Lichtquellen, von denen in der Abbiidung nur zwei dargestellt sind, kann im 

55 wesentlichen die gleiche Elektronik eingesetzt werden. 

Wahrend der Sensor 87 und 88, der im beschriebenen Fall das Licht i3 und i4 erkennt, eine Photodiode ist, 
konnen lichtempfindliche Sensoren eines anderen Typs angewendet werden. Die Photodiode 87 und 88 ist an 
einen Verstarker eines herkSmmlichen Typs angeschlossen, wobei das Signal davon durch einen Filter geleitet 
wird, der gewahlt wurde, tun sicherzustelien, daB die wichtigen Informationen vom Sensor empfangen wird Im 

60 vorliegenden Fall wird eine Kombination von analogen und digitalen Verfahren eingesetzt, um die Rlterfunktion 
auszuf Qhren. Die Verstslrkungs* und Filterungsf unktionen sind in der Abbiidung mit 87' tmd 88' bezeichnet Der 
zur Ausfuhrung der Filterfunktion verwendbare Algorithmus ist unten beschrieben. 

Wenn sich die Nf eBflSche 82 und 82' des auf der Fadentronunel gespeicherten Fadenvorrats in einem ausrei- 
chenden Abstand von einem stabfdrmigen Element bzw. Stift beflnden, wird die Messung wie folgt vorgenom- 

65 men: 

— Ziinde Leuchtdiode, 

^ warteSOMikrosekunden, 
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— schlieBe den Schalter, urn das Sensorsignal direkt an den Filter zu leiten, 

— wane (MeB2eit)Mikrosekunden. 

— Idsche die Leuchtdiode, 

— warte 50 Mikrosekunden, , . , 

— schlieBe den Schalter, um das invertierte Sensorsignal an den Filter zu leiten. 

— warte 50 Mikrosekunden. 

^. u — M^ft7i>it kann in tvoischen Fallen 100 Mikrosekunden betragen. Die festgelegte Zeit 

L6scYr. der UuTtdiXTu U^^^ bevor die eigentliche Messung erfolgt 1st die Leuchtdiode auBerst schnell 
Loschung der ^^ Hiese Zeit weniger als 1 Mikrosekunde scia In diesem Zusammen- 

hang bestent der wicnugste ra . gj^Jhriebenen MeBfolge zu schwankea Bei auBerst hohen Drehzahlen (30 
genugend Zeit hat im l^ufe der ob^ bes^^^^ Zeit zwischen zwei Stiften, in der drei Messungen 

auTztftr^sinn^^^^^ berucksichtigt ist. daB die Stihe selbst einen Tell ^r 

auszutunren s^^^' ^^^^ Oeschwindiekeit ein Stift in 300 M krosekunden vorbeilauft, umfaBt die 

?e"weSe"nT?r8^0 ^^^^^^^^^^^ von 325 Mikrosekunden entspricht Bei einer 

^Iccfma wfp Her oben beschriebenen. muB die gewahlte MeBzeit kleiner als 1 13 Mikrosekunden oder, wenn 
Messung. wie ''e"" off'" ^^^^^^ als 31 Mikrosekunden sein. Diese Zciten konnen Veranderungen in 

MesSn gleSeirig ablaufen zu lassen, wenn sie sich nicht gegenseitig stSren oder wenn die Messungen des 
beLSten PunSs finzeta mit gleichzeitiger Messung des nicht ausgeleuchteten Bere.chs an alien MeBpunk- 
?en erfolgen Di^^SihS dlr Messung kann auch in den Fallen beeintrSchtigt werden, 1" dene" d e 
M^Bpt&chTim selben Verhaltnis zu den Stiften stehen. In diesem F^ k5^^^^^^^ 
eeaenuber einem Stift positioniert werden, wahrend die anderen an der Seite liegen. Da das f^f "™ 
IX rotieren kann es gUnstig sein, die Synchronisation am Stift selbst oder an den reflektierenden Oberflachen 
ripr Ohertite d^ Da die Geschwindigkeit reiativ konstant ist, besteht nach der 

Sn^rroSS^die Mb^SkeT^^^^^^ zeitlich zu defenieren, was die Messung Qber mehrere Stifte 

Tanta'ie vTrSe'ru^^^^^^^^^ wie bereits beschrieben durch Filterung eliminie^ 

VerSelchmU^^ 

Lif nicht Die Art nS ^"r Motorsteuerung verwendet werden. ist oben beschrieben. In 

Jm Fall Sdem der Prozes^^^^^ 77 nicht eingesetzt wird, kann das Signal in einen Vergle.cher eingegeben und 40 
S^nr d?rekrin AbSg^^^^^^^ ob das Signal uber oder unter einem festgelegten Referenzwert Iiegt. 

wert aus einem Festwert bestehen oder rait Hilfe eines Potentiometers od. dgl. emstellbar sem. 

DarS^om PtoLliodenvere kann in bestimmten Fallen oder auch parallel zum vorstehend er- 
Das i>ipiai vom g- anaeschlossen werden, der im Falle bestimmter Prozessoren eine 

ir, Pflll in dem ein Prozessor zur Steuerung eingesetzt wird, 1st das digitale Signal von dem Vergleicher 
Tn ^men dirimlin E?ng^ angeschlossen. die alle anderen Funktionen m.t der 

srnpSSo?de;i:3^^^^^^^ 

andenVergleichermitHUf^^^^^^^^^ 

einges'etSrweSS In iTm^SS sind ^dles^'abTr ^cht die optimale Wahl in Hinsicht auf Gesamtkosten 
^qSoprozessor^^^^^^^^^^^^ - 

irtrlwn £S ChS^^^^^ aber extern mit Hilfe einer Filterfunktion einen rem analogen 

Sgfn'g e "eTzenf 2^ D?e F^^^^^^^^ Schaltkreises wird rucht im einzelnen beschrieben. da sowoh. diese als 

ste«?eS.h"h1^5 arSi^^^^^^ jedoch die Einheit ein Signal an die Einheit 75 senden. wenn em 
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Fadenbruch erkannt wird, so daB die betreffende Cinheit angehalten und der Fehler korrigiert werden kann. Die 
Ausgange der Fadenzubringer sind normalerweise offene KolIektorausgHnge, so daB alle Einheiten die Signali- 
sierungsfunktion unter Verwendung ein und desselben Letters ausuben konnen. In bestimmten Flillen kann das 
System ein Signal 'Run' aussenden und damit anzeigen» daB die Maschine lauft und dadurch Faden verbraucht 
5 FoJglich kann die Einheit dieses Signal verwenden, um durch Aufzeichnung des Fadenverbrauchs vom Rad zu 
bestimmen, ob zwischen dem Fadenrad und der Maschine ein Bruch im Faden aufgetreten ist. Ein anderes 
verwendbares Signal ist ein Synchronisierungssignal vom zentralen Steuerungssystem, wenn es erforderlich ist, 
den Motor der Einheit synchron bei Maschinendrehzahl anzutreiben. Normalerweise sind alle diese Signale 
digitaler Art mit einer Spannung von 0 bis 24 V, doch konnen auch analoge Signale und eine serielle Datenkom- 

10 munikation eingesetzt werden, um das gleiche Problem zu losen. Bei Erkennung eines Systemfehlers sollte die 
Einheit den Fehler sowohl mit Hilfe des oben beschriebenen Signals, als auch mit Hilfe einer Art optischer 
Anzeige, wie einer Leuchtdiode 97, darstellen und somit das Bedienpersonal in die Lage versetzen, die fehlerhaf- 
te Einheit zu lokalisieren, die z. B. eine von neunzig sein kann. 

Die Steuereinheit soli normalerweise sichersteilen, daB der Fadenvorrat zu jeder Zeit genug Faden enthSllt, 

15 indem Faden aufgewickelt wird, wenn der Vorrat zu kiein ist, oder der Motor angehalten wird, wenn der Vorrat 
zu groB ist. In bestimmten Fallen kann das Fadenrad von einem Riemen angetrieben werden, wobei es in diesem 
Fall nicht moglich sein wird, den Motor zu starten, da die Welle fest mit dem Riemen verbunden ist. Wenn dieser 
Fall eintritt und die Einheit nicht ein Signal 'Run' anzeigt, wird die Einheit den Zustand so interpretieren, daB er 
anzeigt, daB sie von einem Riemen getrieben sein soil. In diesem Fall wird die Einheit jegliche Motorsteuerung 

20 durch Ausschaltung aller vorstehend erwahnten Transistoren unterbrechen, so daB kein Strom an die Stator- 
wicklungen geliefert wird. Erhalt die Einheit spater ein 'Run'-Signal, so erwartet sie, daB das Fadenrad von dem 
Riemen angetrieben wird Ist dies nicht der Fall, unternimmt die Einheit einen erneuten Versuch zur Auffullung 
des Fadenvorrats durch Motorbetrieb. Wenn der Motorbetrieb dann nicht moglich ist, zeigt die Einheit diesen 
Zustand als einen Fehler an. Obwohl bei Riementrieb Motorsteuerung nicht erforderlich ist, kann es manchmal 

25 vorteilhaft sein, den Motor als einen Servo fur den Riementrieb wirken zu lassen, um eine gleichfdrmigere 
und/oder geringere Riemenkraft zu erzielen. Selbst wenn in diesem Fall keine Motorsteuerung notwendig ist, 
muB der Faden noch auf Bruch iiberwacht werden. Dies geschieht dadurch, daB man den oberen optischen 
Sensor den oberen MeBpunkt iiberwachen pruf en laBt, daB zu jeder Zeit Faden geliefert wird Auf ahnliche Art 
kann der untere Detektor eingesetzt werden, um den Faden auf der anderen Seite auf Bruch zu uberwachen, 

30 denn unter normalen Bedingungen sollte innerhalb dieser MeBflache nie Faden vorhanden sein. 

Die Erfindung beschrankt sich nicht auf die oben beschriebene beispielhafte Ausftihrungsform und kann im 
Rahmen der beigef Qgten Patentanspruche und des Erfindungskonzepts modifiziert werden. 




PatentansprUche 

35 

1. Vorrichtung fQr eine Fadenspeicher- und -liefervorrichtung (2) an einer Textilmaschine, insbesondere eine 
Rundstrickmaschine, mit einer drehbaren, eine Fadenvorrats-Tragerflache (10) aufweisenden Fadentrom- 
mel (9X die einen Fadenvorrat tragt, einen Motor (6) zum Antrieb der Fadentrommel (9) und Sensor- und 
Steuervorrichtungen zur Steuerung ihres Betriebs, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensor- und Steuer- 

40 vorrichtungen eine elektrische, beruhrungslose Betnebseinheit (3) enthalten, die w^hrend des Aufwickelns 

und Abwickelns bzw. der Lieferung des Fadens ganz oder teilweise neben der drehbaren Fadentrommel (9) 
angeordnet und so ausgebildet ist, daB sie die Anwesenheit und die Menge des Fadens auf der Fadenvor- 
rats-Tragerflache (10) feststellt und den Motor (6) steuert 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Fadentrommel (9) und der Motor (6) auf 
45 Oder mit einer gemeinsamen Antriebswelle (7) angeordnet sind und daB der Motor (6) in einem ersten 

Modus mit zwangsweiser Fadenlieferung und in einem zweiten Fadenabwicklungsmodus arbeiten kann. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Einheit (3) im Maschinenrahmen 
(1) neben der Fadentrommel (9) angeordnet ist und ein oder zwei Strahlungsquellen, vorzugsweise Leucht- 
dioden (27, 45), die zur Ausleuchtung der Fadenvorrats-Tragerflache (10) Strahlung oder Licht durch eine 

50 Linsenanordnung (35, 43) hindiu-ch aussenden, die hauptsachlich aus einer oder einer Anzahl Linsen besteht 

und zur Schaffung eines groBen Strahleniibertragungsbereichs von z. B. 10 bis 30 mm* eingerichtet ist, und 
Detektorvorrichtungen (28, 44) enthalt, die nebeneinander oder in der gleichen Ebene angeordnet und zur 
Aufnahme der von irgendeiner Lage des Fadens auf der Fl^che durch die Linsenanordnung hindurch 
reflektierten Strahlung (42) bestimmt sind 

55 4. Vorrichtung nach den Anspriichen 1, 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB die Einheit eingebaute 

Strahlung oder Licht aussendende und empfangende Vorrichtungen (59 bzw. 61) aufweist, deren L^ngsach- 
sen (60, 67) parallel angeordnet sind und die trotz ihrer parallelen Anordnung mittels der verwendeten 
Linsenanordnung auf dieselben Teilbereiche der Fadenvorrats-Tragerflache auf der Spule gerichtet sind, 
wobei sich die verwendeten Linsen (56, 57) zusatzlich eine gemeinsame Ebene (64) teilen, deren TeilflSchen 

60 im wesentlichen parallel zur Fadenvorrats-Tragerflache (10) angeordnet sind, und wobei die relativen 
Positionen der aussendenden Vorrichtungen, Linsen und Detektorvorrichtungen wMhrend der Herstellung 
der Einheit flxiert werden, um eine erleichterte, unkritische Montage der Einheit als Bestandteil der 
Fadenspeicher- und -liefervorrichtung in der jeweiligen Maschine zu ermdgUchen. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die innerhalb der 
65 Einheit ausgesandten und reflektierten Strahlen (60, 63) asymmetrischen Bahnen durch die Linsenanord- 

nung zugeordnet sind und/oder dafl jede Linse eine un wesentlichen ebene, der Fadenvorrats-Trdgerfl^che 
der Fadentrommel zugewandte Flache und auf der der Fadenvorrats-Tragerflache der Spule (10) abge- 
wandten Seite eine gekriimmte Oberflache (38) aufweist 

14 
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6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB die elektromschen 
Bauelemente (78, 79, 80) und Schaitungen der Einheit zusammen mit den Strah en aussendenden und 
empfangenden Vorrichtungen (85, 86 und 87 bzw. 88) im wesentlichen auf der gleichen Montageplatte 

Tvo^rfcM^^ liach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Einheit mit 5 
einem vorderen Linsen-Tragerelement (34), einem Blenden (32,41) fur die Strahlenbahnen aufweisenden 
Strahlenbegrenzerelement (33). einem Grund- und Steuerelement fur die aussendenden und empfangenden 
Vorrichtungen und einer gedruckten, elektronische Bauelemente aufweisenden Schaltungsplatte (23) verse- 
hen ist, wobei der Abstand (A) zwischen dem Linsen-Tragerelement und dem Grundelement zwei bis 
dreimal grdfier als der Abstand (B) zwischen dem Linsen-Tragerelement und der Fadenvorrats-Tragerfia- 10 
Che ist und vorzugsweise 10 bis 100 mm betrSgt, und wobei das Linsensystem nahe dem auf der Fadenvor- 
rats-Tragerflache (10) befindiichen Faden angeordnet ist, urn dadurch eine hohe Detektorempfmdlichkeit 
und eine geringe Empf indlichkeit gegenuber Schmutz, Staub usw. zu ermSglichen. 

8 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB ihr em Riemen- 
trieb (52) zugeordnet und die Elektronik (73) so gestaltet ist. daB die Steuerfunktion des Motors (6) 15 
unterbrochen wird, wenn der Riementrieb benutzt werden soli. « . 

9 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB die Fadenvorrats- 
Tragerflache variabel ausgebildet oder von der Oberwachungsoptik variabel wahrgenommen wird und aus 
einer Anzahl von stabformigen Elementen (14) bestehen kann, die in Abstanden voneinander angeordnet 
sind und dem Faden eine Vorwartsbewegung erteilen, wenn die Fadentrommel (9) rotierL 20 

10 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB der von der 
optischen Anordnung ausgesandte Strahlungs- oder Lichtstrahl (40) im wesentlichen unter rechten Winkeln 
auf die auf der Fadenvorrats-Tragerflache( 10) befindiichen Fadenlagen auf trif ft. ^ « , 

1 1 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensor- und 
Steuervorrichtungen (3) so ausgebildet sind, daB vor den fadenverbrauchenden Teilen der speziellen Textil- 25 
maschine eine im wesentlichen konstante Fadenspannung aufrecht erhalten wird ^ ^. ^ , 

12 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet. daB die Detektorvor- 
richtungen so angeordnet sind, daB sie auf den auf der Fadenvorrats-TrSgerfiache (10) befindiichen Faden- 
vorrat anstatt auf diese Flache selbst fokussiert sind. . . , 

13 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB variable Muster 30 
der Fadenvorrats-Tragerflache ermoglichen. den Zustand der Flache mit der Motordrehzahl in Beziehung 

zu setzen und daB das Aufwickeln und das Abwickeln des Fadens auf bzw. von der Fadenvorrats-Tragerfla- 
che durch diese Beziehung so festgelegt werden kann, daB beispielsweise, wenn em Dreiphasenmotor 
benutzt wird, die Stellung des Rotors aus der Kennmis bestimmt werden kana daB er beim AnschluB einer 
bestimmten Phase eine von sechs Drehwinkeistellungen einnehmen wird, , o • 1 • ^ 

14. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprQche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Linse 
verwendet wird, die mit einer ebenen, dem Fadenvorrat zugewandten Flache und einer vorzugsweisen 
spharisch gekrummten Oberflache versehen ist, die nach innen den Strahien aussendenden und empfangen- 
den Vorrichtungen zugewandt ist, daB die Strahien aussendenden Vorrichtungen im wesentlichen unter 
rechten Winkein zur Rotationsachse der drehbaren Fadentrommel angeordnet sind und/oder daB der 40 
Sensor unter einem Winkel in bezug auf diese Achse angeordnet ist „ o ^ 

15. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Sensor- und 
Steuereinheit bzw. -elektronik synchron mit dem Riemen oder Riementrieb arbeitet, um den Motor und 
dadurch die Drehzahl der Fadentrommel (9) als eine Funktion der Geschwindigkeit des Riemens oder eines 
anderen rotierenden Teils ebenfalls synchron zu steuern and sicherzustellen, daB die Elektronik zu emem 45 
weichen,ruhigenLauf der rotierenden Telle beitrSgt 

16 Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB durch geeignete 
Festlegung der Abstande (A, C, F, E und G) zwischen den Bauelementen und Bereichen der Strahien 
aussenden und empfangenden Vorrichtungen eine ebene Frontflache erreicht wird, wihrend die gekrtimm- 
ten Oberflachen der Linsen spharisch gehalten werden konnen, um eine direkte AbbUdung des MeBpunktes 50 
durch diese Strahlungsquellen mit geringen Veriusten und einem hohen Empfindlichkeitsgrad zu erreichen. 
17. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die verwendete 
gedruckte Schaltungsplatte im wesentlichen parallel zur Rotationsachse der rotierenden Fadentrommel (9) 
angeordnet ist, daB die verwendete optische Anordnung im wesentlichen parallel zu dieser Achse angeord- 
net ist daB jede Leuchtdiode im wesentlichen im rechten Winkel zum zugehorigen MeBpunkt angeordnet 55 
ist, daB der zugehorige Sensor direkt uber oder direkt unter der jeweiUgen Leuchtdiode angeordnet 1st, daB 
der Winkel zwischen beiden optischen Achsen kleiner als 45" ist und/oder. daB zur Vermeidung von 
Storungen die ausgesandten und die reflektierten Lichtstrahlen nicht die gleichen Unsenoberflachen durch- 

is" Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Ansprfiche, dadurch gekennzeichnet daB bei der Durch- 60 
fuhrung einer Messung auf emem MeBpunkt auf der rotierenden Fadentrommel (9) die MeBbandbreite 
kleiner als die Frequenz ist, mit der die SUfte oder stabformigen Elemente (14a, 14b) diesen Punkt passieren, 
damit der resultierende MeBwert ein Mittelwert der direkt von den Stiften und von den Bereichen zwischen 
den Stiften erhaltenen Signale ist, und daB sogar extrem dunne Faden in der Nachbarschaft des MeBpunktes 
festgestellt werden konnen, ^ . . ^ 

19. Verfahren zur Herstellung einer Vorrichtung fur eine Fadenspeicher- und -liefervomchtung an einer 
Textilmaschine. insbesondere Rundstrickmaschine, in der die Fadenzuf uhr mittels einer rotierenden Faden- 
trommel (9) erfolgt, die einen Fadenvorrat tragt, die durch einen Motor (6) angetrieben wird und von 
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welcher der Faden durch Drehung der Fadentrommel auf- und abgewickelt werden kann, wobei Sensor- 
und Detektorvorrichtungen verwendet werden, um die Arbeitsweise der Fadentrommel zu steuern» da- 
durch gekennzeichnet, daB eine Einheit (3), welche Sensor- und Detektorvorrichtungen aufnimmt» mit 
einem ersten» ebenen Frontelement (34) versehen wird, an dessen Innensette ein System von Linsen (35, 43) 

5 mit ebenen, vorzugsweise mit der ebenen AuBenflache des Frontelements (34) abschlieBenden ebenen 

Frontflachen und dem Inneren der Einheit zugewandten gekrummten Oberflachen (38) angebracht wird, 
daB hinter den Linsen ein mit Blenden fur die Strahlenbahn versehenes Element (33) angebracht wird, daB 
eine Einheit mit einer Montageplatte fur elektronische Bauelemente und Schaltungen/gedruckte Schaltun- 
gen vorgesehen wird, wobei die Bauelemente Strahlen aussendende und empfangende Vorrichtungen 

10 enthalten oder mit diesen zusammenwirken, daB die Einheit (3) mit einem Grund- und Steuerelement (29) 

fur die Strahlen aussendenden und empfangenden Einrichtungen versehen wird und daB die Fadentrommel 
und die Einheit permanent in einen Rahmenbereich (1) der Maschine eingebaut werden, wobei die Abst^nde 
(A bis G), die fiir die Sensorfunktion kritisch sind, als Teil der Konstruktion festgelegt werden, um die 
relative Lage des Fadenzubringers zur Einheit toleranzunempfmdlich zu halten. 

15 
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